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catoksztattu dorobku dr inz. Jakuba Kototy, przygotowana
w zwigzku z postepowaniem habilitacyjnym

Recenzje przygotowano. na zlecenie Dziekana Wydziatu Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki
Politechniki Poznanskiej, w zwigzku z powotaniem mojej osoby w dniu 16.12.2020 jako recenzenta,
przez Rade Dyscypliny Néukowej Automatyka, Elektronika i Elektrotechnika Politechniki Poznanskiej.
Recenzje przygotowano w oparciu na nastepujgce dokumenty:

- Dyplom doktora nauk technicznych;

- Autoreferat (Zat. nr 3) zawierajacy informacje o dorobku i osiggnieciach naukowych, naukowo-
badawczych, dydaktycznych, organizacyjnych i popularyzujacych nauke;

- Wykaz osiggnie¢ naukowych stanowiacy znaczny wktad w rozwéj dyscypliny (Zat. nr 4);

- Kopie prac stanowigcych jednotematyczny cykl publikacji;

- Oéwiadczenia Habilitanta i wspotautoréw opracowan naukowych wchodzacych w sktad ww. cyklu.

1. Informacje ogdlne o Habilitancie

Dr inz. Jakub Kotota urodzit sie W roku 2003 uzyskat tytut inzyniera na kierunku
Informatyka a w 2004 r - magistra inzyniera na kierunku Elektrotechnika, na Wydziale Elektrycznym
Politechniki Poznanskiej. W r. 2005 uzyskat rowniez tytut magistra inzyniera na Wydziale Informatyki i
Zarzadzania Politechniki Poznanskiej, na kierunku Informatyka.

Prace doktorskg pod tytutem ,Dynamika reluktancyjnego silnika krokowego” — przygotowang
pod promotorstwem prof. dr-a hab. inz. Grzegorza Szymarskiego obronit z wyrdznieniem w roku
2009 na Wydziale Informatyki i Zarzgdzania Politechniki Poznanskiej.

Prace w jednostkach naukowych Habilitant rozpoczat w roku 2004, najpierw w Instytucie
Elektrotechniki Przemystowej na Wydziale Elektrycznym Politechniki Poznanskiej, gdzie objat
stanowisko asystenta. W roku 2005 przechodzi na Wydziat Informatyki, do Katedry Inzynierii
Komputerowej gdzie obejmuje stanowiska asystenta a nastepnie, tj. w roku 2009 - adiunkta. W tej
samej Katedrze otrzymuje w roku 2016 stanowisko starszego wyktadowcy, po czym w roku 2017
przechodzi na podobne stanowisko do Instytutu Automatyki i Robotyki na Wydziale Informatyki. W
roku 2019 r otrzymuje stanowisko adiunkta w Instytucie Automatyki i Robotyki, ale juz na Wydziale
Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki Politechniki Poznanskiej, na ktdrym pozostaje do chwili
obecnej.

sl T \




2. Informacja o obowigzujgcych przepisach i kryteriach oceny

Oceny dorobku Habilitanta dokonano w oparciu o kryteria zawarte w Rozporzadzeniu Ministra
Nauki i Szkolnictwa Wyzszego z dnia 1 wrzesnia 2011r, w sprawie kryteridow oceny osiggnie¢ osoby
ubiegajgcej sie o nadanie stopnia doktora habilitowanego (Dz. U nr 196, poz. 1165).

Jako podstawe ubiegania sie o nadanie stopnia doktora habilitowanego, zgodnie z art. 219, ust.
1, pt. 2, lit. b, Ustawy z dnia 20 lipca 2018 r. — Prawo o szkolnictwie wyzszym i nauce, Habilitant
przedstawit osiggniecie naukowe w postaci ,cyklu powigzanych tematycznie artykutdéw naukowych”.

Whniosek koncowy sformutowano w oparciu o wymog zawarty w art. 219, ust. 1, pt. 2, Ustawy
jw. brzmiacy: stopien doktora habilitowanego nadaje sie osobie, ktdra posiada w dorobku osiggniecia
naukowe, stanowiqce znaczny wktad w rozwdj okreslonej dyscypliny.

3. Ocena aktywnosci naukowej
3.1. Charakterystyka obszaru zainteresowan

Zainteresowania naukowe Habilitanta obejmujg gtéwnie problematyke modelowania i
sterowania réznych obiektéw stosowanych w szeroko pojetej elektrotechnice, ze szczegdlnym
uwzglednieniem maszyn elektrycznych (Zat. nr. 4). Gtowne osiggniecia Habilitant taczy z
modelowaniem, sterowaniem i wykorzystaniem przetwornikdw z aktywnych polimerdw.

Na catkowity dorobek dr-a inz. Jakuba Kototy, po uzyskaniu doktoratu, sktada sie ogétem 33
publikacje, przy czym tylko 3 z nich sg autorskimi, w 4 — jest autorem gtéwnym a w 26 -
wspotautorem..- - .

14 publikacji znajduje sie w czasopismach opatrzonych IF, a 19 w czasopismach znajdujgcych sie na
liscie ministerialnej ,,B”. Jest wspdtautorem 8 prac prezentowanych na zagranicznych konferencjach
naukowych oraz wspoétautorem rozdziatéw 5 monografii.

Prace dr-a inz. Jakuba Kototy, byty cytowane (bez autocytowan) 26 razy - index H 3, badz 34 razy -
index H 4 - wedtug baz danych, odpowiednio (WoS) i (Scopus).

Charakteryzujgca publikacje sumaryczna liczba punktéw z list ministerialnych wynosi 636.
Habilitant jest ponadto wspdétautorem 1 zgtoszenia patentowego, krajowego.

3.2. Wspotpraca naukowa

Wspdtpraca Habilitanta z osrodkami naukowymi zagranicznymi obejmuje University of Southampton
- zaowocowata wspotautorstwem 1 opublikowanej pracy z zakresu modelowania maszyn
elektrycznych(2014), oraz Bioengineering Institute, Auckland University, New Zeland - w zakresie
aktuatoréow elastomerowych - zgtoszona, nieudokumentowana.
_ W kraju Habilitant prowadzit wspotprace z Politechnika Krakowska (2015), w ramach realizacji
projektu NCBiR UDA-POKL.08.02.01-12-21/12-00 oraz z Zaktadem Polimeréw na Wydziale
Technologii Chemicznej Politechniki Poznanskiej (nieudokumentowana).
Ogdlnie, wspotprace naukowg Habilitanta tak zagraniczng jak i krajowg oceniam jako skromna.
Habilitant wykazat duzg aktywnos$¢ w zakresie wspotpracy z osrodkami gospodarki oraz
przemystem. Wspodtpraca ta, obejmujgca zagadnienia gtdwnie z obszaru informatyki i zarzadzania,
prowadzona w latach 2010 - 2020 dotyczyta realizacji 8 projektéw (w 7 - Habilitant petnit role
kierownika projektu), 8 zadan oraz 4 wdrozen.
Podsumowujgc, wspotprace z osrodkami naukowymi oceniam jako skromna, zas z gospodarkg -
jako dobra.

X R 'ﬁ



3.3. Udziat w projektach badawczych

Po doktoracie Habilitant brat udziat jako wykonawca w realizacji dwéch projektéw badawczych
zwigzanych z problematyka sterowania przetwornikdw z polimerdow aktywnych. Nalezg do nich:

- projekt nr 09/94DS MK 0056, Ministerstwo Nauki i Szkolnictwa Wyzszego, Opracowanie sterowania
adaptacyjnego elektroaktywnego polimeru IPMC. 2015-2016);

- projekt nr 2017/26/D/ST7/00092; NCBIR, Badanie sterowania adaptacyjnego dla elektroaktywnych
polimerdw. (2019 - do chwili obecnej).

Osiggniecia w zakresie -inicjatyw badawczych oraz realizacji projektéw przez Habilitanta w okresie po
doktoracie oceniam jako skromne.

3.4. Dziatalnosc¢ dydaktyczna i organizacyjna
Habilitant jest promotorem ponad 130 prac inzynierskich i magisterskich.

Jest aktywnym w:tworzeniu i prowadzeniu laboratoridéw w tym: Laboratorium Neurodynamiki i
Systemow Zlogarytmizowanych, Laboratorium Sieci Przemystowych oraz Laboratorium Aplikacyjnych
Systemdéw Sterowania w Katedrze Inzynierii Komputerowej Wydziatu Informatyki, Politechniki
Poznanskiej jak réwniez Laboratorium Elektrotechniki i Materiatow Inteligentnych w Instytucie
Automatyki na Wydziale Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki Politechniki Poznanskiej. Od roku
2010 petni réwniez funkcje opiekuna kota naukowego w Panstwowej Wyzszej Szkole Zawodowej
(PWSZ) w Lesznie (stosunek pracy w PWSZ - nieokreslony - Zat. 3, str. 4). Habilitant jest rowniez
aktywny jesli chodzi o pozyskiwanie pomocy (wsparcie sprzetowe) od firm informatycznych w
organizacji laboratoriow:

Na Wydziale Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki Habilitant prowadzi zajecia dydaktyczne

(wykfady, laboratoria) z 5 przedmiotow, obejmujgcych tematyke szeroko pojetej informatyki. Zajecia
z kolejnych 9 przedmiotdw, rowniez z obszaru informatyki, Habilitant prowadzi w PWSZ.
W latach 2011 - 2020 Habilitant brat udziat w realizacji 4 projektéw o charakterze dydaktycznym a
swoje umiejetnosci w zakresie informatyki pogtebiat biorgc réwniez udziat w 8 szkoleniach i uzyskujgc
5 specjalistycznych Certyfikatéw z zakresu informatyki. Habilitant brat réwniez udziat w opracowaniu
materiatow e-lerningowych dla wybranych przedmiotéw na kier. Automatyka i Robotyka.

W latach 2011-2012 Habilitant petnit funkcje kierownika studiéw podyplomowych , Inzynieria
Komputerowa w Systemach Automatyki Przemystowej (Wydz. Informatyki PP), wchodzi w sktad
licznych komisji i zespotdw zwigzanych z procesami ksztatcenia zaréwna na Politechnice Poznanskigj
jak i w PWSZ Leszno. W latach 2013-2018 byt najlepiej ocenianym przez studentdéw nauczycielem
akademickim na kierunku Automatyka i Robotyka, na Wydziale Informatyki PP.

W podsumowaniu, dziatalno$¢ dydaktyczng i organizacyjng Habilitanta, w okresie po
doktoracie, oceniam jako bardzo dobra.

Pewng watpliwo$¢ moze budzi¢ ilos¢ wypromowanych inzynierow/magistrow - tj. ca. srednio
10-12 rocznie, co nie moze pozostac bez wptywu na poziom merytoryczny prowadzonych dyplomow.
Innym istotnym mankamentem w zakresie komunikacji, réwniez istotnym w dydaktyce, jest
specyficzny jezyk stosowany przez Habilitanta. Problem llustruje tekst: Zat. 3, str. 42, od stowa:
»Identyfikacja ...” - do konca strony, czy tez, tamze, 7 |. od gory, wyrazenie : .. traktuje site ciezaru
masy ...”.
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3.5. Dziatalnos¢ popUIaryzujaca nauke

Habilitant jest aktywnym w promowaniu ksztatcenia na kierunkach technicznych. W latach
2011 - 2017 brat udziat w 19 akcjach promowania obejmujgcych gtéwnie szkoty Srednie. Jego
dziatalnos¢ w zakresie oceniam réwniez jako bardzo dobra.

3.6. Nagrody i wyrdznienia

Praca dydaktyczna i organizacyjna Habilitanta zostaty wyrdznione wieloma indywidualnymi i
zespotowymi nagrodami'J.M. Rektora Politechniki Poznariskiej m.in. w latach 2010, 2011. W r. 2018
Habilitant otrzymat réwniez Medal Komisji Edukacji Narodowej, podkreslajagcy Jego szczegdlne
zaangazowanie w pracy dydaktyczne;j.

4. Ocena osiggniecia naukowego

Habilitant z_g’!osi’f-,. jako osiggniecie naukowe, jednotematyczny cykl publikacji pt.
Jldentyfikacja, modelowanie i sterowanie elektroaktywnych polimeréw”.

4.1. Charakterystyka prac

Cykl prac obejmuje formalnie 8 artkutéw, z czego 7 zostato opublikowanych w czasopismach
opatrzonych IF. 2 artykuty sg autorskie, 6 wspdétautorskich, z ktérych w dwéch zadeklarowany udziat
Habilitanta byt nizszy od 50%.

Wszystkie prace dotyczg tematyki modelowania, sterowania i wykorzystania specyficznych i
nieliniowych obiektéw jakimi sg aktuatory polimerowe typu IPMC oraz DEAP. Na cykl sktadaja sie
nastepujgce pozycje:

[JK1] Jakub Bernat, Jakub Kotota, “Sensorless position estimator applied to nonlinear IPMC model”,
Smart Materials and Structures, 2016, volume 25, number 11.
IF: 2.909, Punkty MNiSW: 40, udzial Habilitanta - 50%;

W pracy wykorzystano znany ukfad zastepczy dla przetwornika IPMC do analizy procesu
sterowania przy wykofzystaniu potencjatu dzeta jako estymatora pozycji. Badania eksperymentalne
pozwolity na wyznaczenie wartosci parametrow opisujgcych zastosowany model. Poprawnos¢
modelowania zweryfikowano przez poréwnanie odpowiedzi aktuatora IPMC przy wymuszeniu
napieciem prostokgtnym i sinusoidalnym.

Praca zawiera btedy i niejasnosci. Przyktady:
=Introduction, s.1, kol.1, 3-2 linia od dotu (Id), okreslenie: ... the cations will diffuse toward ....under
an applied electric field”. Uzyte okreslenie (powtdrzone przez Habilitanta réwniez w Zat. 3, str.6, 5 Id)
moze wskazywac iz autor(rzy) nie odrdzniajg podstawowych zjawisk fizycznych odpowiedzialnych za
procesy transportu tadunku i masy w ciatach statych.

- Nie jest jasne czy rys. 1 (SEM i analiza) dotyczy powierzchni elektrody czy interfazy elektroda-
polimerido czego te badania zostaty wykorzystane?

- Rys. 3 - na fotografii oraz schemacie? (szkicu?) brak kompletu wyjasnien. Np. co to jest Ri po co?

- Czym mierzono (nie zadawano!) napiecie U ( patrz Rys. 8)?

<"Modelowanie i opis odpowiedzi elementu IPMC w warunkach dynamicznych wykonano dla
elementu nieobcigzonego mechanicznie (bez uwzglednienia lepkosci ptynu w ktérym jest
umieszczony). Eksperyment za$ przeprowadzono dla elementu IPMC zanurzonego w cieczy (wodzie
dejonizowanej), wykazujacej znaczng lepkosc.
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W zwigzku z powyzhszyr'n: pojawiajq sie kwestie:

- wplywu dyfuzji jondw (odpowiedzialnych za efekt ugiecia) do objetosci kapieli (wody
dejonizowanej) na czasowe zmiany charakterystyk odchylenie-wymuszenie, zwtaszcza dla dtugich
(jakich?) czasow kapieli;

="innej, niz wynikajagca z modelu, odpowiedzi aktuatora. Wydaje sie, iz jest to wyraznie widoczne w
postaci réznic w ,statych czasu” dla procesu przejsciowego y(t) zmierzonego i okreslonego na
podstawie modelu (patrz Rys. 6, 11 oraz 15);

W opisie oktadu pomiarowego autorzy nie podali rezystancji (impedancji) wyjSciowe]j stosowanego
generatora napiecia U (rezystancji wewnetrznej zrodta napiecia U), zatem nie mozna odpowiedzie¢
czy ta dodatkowa rezystancja byta przyczyng wymienionych wyzej réznic w statych czasu;

Wyznaczona warto$¢ przenikalnosci elektrycznej k, - podana w tabeli 1 (5.36 x10™° F/m) - odbiega w
sposoéb zasadniczy od wartosci spotykanych w naturze! Fakt ten moze podwaza¢ stuszno$¢ modelu
albo przyjetych w nim zatozen. Autor(rzy) w ogdle nie odnoszg sie do tej kwestii.

Zgodnie z podang informacja (Zat. 3, str 24, poz. JK1) czes¢ eksperymentalna, wtgcznie z analizg
wynikéw jak i opracowaniem uktadu pomiarowego wchodzity w zakres prac Habilitanta.

[JK2] Jakub Bernat, Jakub Kotota, Stawomir Stepier, “SDRE controller considering Multi Observer
applied to nonlinear IPMC model”, Smart Structures and Systems, 2017, volume 20, issue 1, pp. 1-10,
IF: 2.231, Punkty MNiSW: 30, udziat Habilitanta: 40% - wg o$wiadczen (sprzeczne informacje - 50%
Zat. 3, str 24, poz. JK2 ).,

W oparciu o wczesniejszy ukfad zastepczy elementu JPMC przygotowano i zweryfikowano
doswiadczalnie model sterowania uwzgledniajgcy zalezno$¢ odksztatcenia od predkosci i
przyspieszenia tego elementu przy wykorzystaniu algorytmu SDRE.

Uwagi podobne do przedstawiohych w [JK1].
Zgodnie z podang informacja (Zat. 3, str 24, poz. JK2) cze$¢ eksperymentalna, wigcznie z analiza
wynikéw wchodzity w ww pracy rowniez w zakres dziatai Habilitanta.

[JK3] Jakub Bernat, Jakub Kotota, “Adaptive Observer-based Control for an IPMC Actuator Under
Varying Humidity Conditions”, Smart Materials and Structures, 2018, volume 27, Number 5, pp.
055004-1-055004-12, doi:10.1088/1361-665x/aab56e
[F: 3.543, Punkty MNiSW: 40; udziat Habilitanta: 50%

Artykut poswiecony modelowaniu aktuatora IPMC przy zatozonych, zaleznosciach wspdtczynnika
sprezystosci oraz rezystywnosci polimeru od zawartosci wody.
Rola Habilitanta - zblizona do petnionej w poprzednich, uwagi - jak w [JK1]

[JK4] Jakub Bernat, Jakub Kotota, “Integral multiple models online identifier applied to ionic polymer-
metal composite actuator”, Journal of Intelligent Material Systems and Structures, 2018, volume 29,
issue 14, pp. 2863-2873, d0i:10.1177/1045389X18781027

IF: 2.582, Punkty MNiSW: 35 (60%)

Artykut bedacy rozwinieciem/kontynuacja problematyki poruszonej w pracy [JK3]. Uwagi do
zawartosci - jak dla [JK1]. Rola Habilitanta jak w poprzednich
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[JK5] Jakub Kotota, “Design, modelling and analysis of a new type of IPMC motor”, Smart Structures
and Systems, 2019, volume 24, issue 2, pp. 223-231, doi:10.12989/ss5.2019.24.2.223
IF: 3.622, Punkty MNiSW: 70 ;

Rozdziat 1i 2 sg kopiami podobnych rozdziatéw z pracy wspdlnej (patrz rozdz. 2 [JK3 ) przeniesionymi
razem z btedami.

Artkut zawiera btedy i niejasnosci, niemal uniemozliwiajgce analize jego tresci. Przyktady:

- Rys. 2 niekompatybilny z tekstem ponizej.

- Rys. 3 (schemat? szkic?): Co to jest R i po co? Brak informacji w opisie.

- Rys. 4. Opis osi rzednych: dc nonlinear resistance y [mA]. Opis osi (niekompatybilny z jednostkami)
w kontekscie identycznego opisu (rys.4) w pracy JK1, kaze watpi¢, czy autor zna sens fizyczny
wielkosci oznaczonej symbolem y (patrz r-nie (1)).

- Rozdziat 3. Polymer motor. kol. 2; 7 lin. géra: ,In this section ... experiments.” Uzyte okre$lenie mija
sie z prawdg. Podobnie, Rozdz. 3.4. Features. Tekst pod rys. 11. kol. 1, : , The experiments ...systems.”
- W opublikowanym przez Habilitanta ,,... opracowaniu nowatorskiej konstrukcji napedu krokowego
" (cyt. zZat. 3, str. 35, 5lod gory;”) wystepuje:

- brak jakichkolwiek wynikéw badan eksperymentalnych dla ,skonstruowanego” silnika (nawet w
jego najprostszej konfiguracji);

- w ,analizie” brak jakichkolwiek oszacowan podstawowych parametréw ,skonstruowanego” silnika
(moment, moc, maksymalna predko$¢ obrotowa, max czestotliwosé impulsdw sterujgcych - silnik
krokowy, etc., etc.).

Nalezy domniemywac, ze proponowana ,konstrukcja” ma pracowac w powietrzu. Przy takiej
pracy elementy IPMC podlegajg naturalnej utracie wody (patrz JK3). Pojawia sie zatem pytanie: jak
ubytek wody w elementach IPMC zaproponowanej ,konstrukcji” wptynie na jej wifasciwosci?
Wypetnienie przestrzeni jakgkolwiek cieczg (np. zdemineralizowang woda - patrz JK1) zdecydowanie
zmieni wtasciwosci dynamiczne ,silnika” a przy ograniczonej jego objetosci (wzrost oporow
hydraulicznych) moze wrecz uniemozliwi¢ przejscie pomiedzy stanami pokazanymi na Rys. 11ai 11b.

Artykut samodzielny, o niktej wartosci naukowej.

[JK6] Jakub Bernat, Jakub Kotota, “Adaptive Observer for State and Load Force Estimation for
Dielectric Electro-Active Polymer Actuator”, IFAC MECHATRONICS & NOLCOS, IFAC-PapersOnLine,
Volume 52, Issue 16, 2019, ISSN 2405-8963, pp. 448-453, doi: 10.1016/j.ifacol.2019.12.002
Punkty MNiSW: 20; udziat Habilitanta: 50%

W artykule przedstawiono model membranowego aktuatora z dielektrycznego elastomeru
(przetwornika "typu-:A-v-DAEP)obciqzonego masg, umozliwiajagcego otrzymanie odpowiedzi
(odksztatcenia) przy uwzglednieniem efektéw nieliniowych. Wartosci parametréw wymaganych
przez model wyznaczono na podstawie badan eksperymentalnych w warunkach statycznych i
dynamicznych. Pokazano m.in.,, ze przetwornik wykazuje wilasciwosci rezonansowe przy
czestotliwosci zblizonej do okreslonej na podstawie modelu.

Analiza opisu udziatu Habilitanta (Zat. 3, str. 34, p. [JK6]) oraz osSwiadczenie drugiego autora
wskazujg, ze Habilitant byt zaangazowany gtownie w eksperymentalnej czesci pracy.

=
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[JK7] Jakub Kotota, “The FEM Model of the Pump Made of Dielectric Electroactive Polymer
Membrane”, Applied Science, 2020, volume 10, number 7, pp. 2283, doi:10.3390/app10072283
IF: 2.474, Punkty MNiSW: 70

Cze$¢ wstepna, dotyczaca opisu modelu i wtasciwosci przetwornika DEAP - jest kopig rozwazan i
wynikow zawartych w pracy wspdlnej JK6. Zaproponowany zestaw rownan dotyczy sytuaciji, kiedy nie
wystepuje rdznica cisnient po obu stronach diafragmy DEAP. Autor proponuje zbudowanie na bazie
diafragmy DEAP pompy i prébuje wykorzysta¢ wczesniejsze wnioski do wyznaczenia zmian w
»hipotetycznej” objetosci roboczej pompy - patrz Rys. 12. Nie uwzglednienie rdznicy cisnien
wewnatrz/zewnatrz przestrzeni-objetosci roboczej (ktdra jest podstawg dziatania wszelkich pomp) w
sytuacji elastycznej diafragmy DEAP daje fatszywy obraz zmian jej ksztattu a zatem i ww. objetosci.
Podanie w tej sytuacji ,zmiany objetosci jednej komory (ktérej?!) pompy z doktadnoscig do 5-ciu cyfr
znaczacych (cyt: ,135,64 ... 379,81 cm3” - patrz Zat. 3, str. 40 wskazuje na powazne problemy
Habilitanta z racjonalnym szacowaniem niepewnosci.

Autor w proponowanym modelu pominat réwniez wptyw zawordw sterujgcych oraz oporow
hydraulicznych przewodéw doprowadzajacych pompowane medium. Oba czynniki w zasadniczy
sposéb wptywajg na dynamiczne wtasciwosci pompy. Wymienione braki czynig model praktycznie
bezuzyteczny dla opisu wtasciwosci hipotetycznej pompy. Potwierdzajg to nie fizyczne wyniki
przedstawione na rys. 12.

Autor informuje o “Sitownik(u) wyprodukowany(m) przez habilitanta” - Zat. 3 (str. 7, 6 lin. od
gory) oraz o ,opracowaniu nowatorskiej konstrukcji dwumembranowej pompy ...” - Zat. 3, str. 34,
Tab. Poz. JK7). Pojawiajg sie zatem pytania:
- Jak zrealizowano elastyczne elektrody przetwornika DEAP? Brak wtasciwego opisu (umozliwiajgcego
powtdrzenie eksperymentu) w czesci eksperymentalnej pracy JK6 jak i JK7. Informacje o
elektrodach weglowych” - Zat. 3, str. 25, I. 8 dot, czy tez ,elektrodach z pasty weglowej i paskow
miedzianych” -.Zat. 4, p-t ,Osiggniecia projektowe ... po ...doktoracie”, podobnie jak stwierdzenie w
rozdziale 2. DEAP Model [JK6] ,,... the carbon grease electrodes are printed.” - nie wyczerpujg tematu
a nawet go nie podejmuja. Jaka jest trwatos¢ elektrod zastosowanych w skonstruowanym sitowniku,
w warunkach ich perma-hentnego, okresowego rozciggania?
- Jak zabezpieczono sie przed efektami brzegowymi/krawedziowymi, zwigzanymi z wystepowaniem
silnych pdl elektrycznych na krawedziach elektrod/doprowadzeni i ulotu wysokiego napiecia
(Napiecia sterowania do 7 kV)?

Artykut samodzielny, po uwzglednieniu powtorzen - o niktej wartosci naukowej i konstrukcyjnej.

[JK8] Jakub Bernat, Damian Cieslak, Jakub Kotota, “Reset Strategy for Output Feedback Multiple
Models MRAC Applied to:DEAP”, IEEE Access, 2020, volume 8, pp. 120905-120915,
IF: 4.098, Punkty MNISW: 100 udziat Habilitanta: 30%

Artykut poswiecony opracowaniu kolejnego (adaptacyjnego) kontrolera sprzezenia zwrotnego dla
modelu aktuatora DEAP. Skutecznos¢ zaproponowanej metody kontroli zweryfikowano nie na drodze
eksperymentalnej a za pomocg symulacji. Udziat Habilitanta trudny do oceny, ze wzgledu na podobne
dziatania wszystkich autoréw wyszczegdlnione w o$wiadczeniach.
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4.2. Podsumowanie osiggniecia

Analiza tresci publikacji wtaczonych przez Habilitanta do ,Osiggniecia” prowadzi do nastepujacych
wnioskow i spostrzezen:
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- W pracach zaznacza sie duza ilos¢ powtdrzen (wstep, uktad zastepczy, stanowisko
pomiarowe, czesciowo wyniki - tabele, itd.) popetnionych tgcznie z wczedniejszymi niescistosciami
lub btedami;

- Cykl zawiera 6 prac wspdtautorskich i 2 autorskie Habilitanta. Analiza tresci prac wskazuje na
zasadnicze roznice w.naukowej wartodci artykutéow autorskich i wspdtautorskich. Prace jedno-
autorskie uwazam za te o nikfej wartosci naukowej i/lub konstrukcyjnej. Ze wzgledu na niska ocene
prac samodzielnych, istotny udziat Habilitanta w pracach wspdlnych, pomimo informacji o
procentowym zaangazowaniu, jest rowniez problematyczny;

- Biorgc pod uwage oswiadczenia Habilitanta i wspotautorow, jego dziatalnos$é, w przypadku
opracowan wspdélnych, koncentrowata sie zasadniczo na czesci eksperymentalnej, tacznie z analiza
wynikow. Te czes$¢, w wiekszosci prac zaliczonych do cyklu, uwazam za najstabsza.

- Ukfad pomiarowy - wymieniany jako osiggniecie (Zat. 4, Osiggniecia projektowe) trudno za
takie uznac, jako iz-problem pomiaru wybranych wielkosci (pradu na poziomie mA, czy odksztatcen) i
ich rejestracji w czasie (caty proces przejSciowy rejestrowany w czasie rzedu 10s) rozwigzano w
ubiegtym wieku.

Ponadto uwazam, ze ,osiggniecia” wymienione w p. 1 i 4, Zat. 3, str. 43, oraz wszystkie,
wymienione w Zat. 4, rozdz. ,Osiggniecia projektowe”, nie sg nimi w istocie.

Podsumowujac stwierdzam, ze analiza tresci artykutow wymienionych w ,Osiggnieciu” przy
uwzglednieniu udziatu Habilitanta oraz zatacznikéw wskazuja, iz catosé Jego dokonan naukowych nie
spetnia warunku osiggniecia naukowego, stanowiqcego znaczny wktad w rozwdj okreslonej
dyscypliny (art. 219, ust, 1, pt. 2, Ustawy z dnia 20 lipca 2018 r.) a Jego wniosek jest przedwczesny.

5. Podsumowanie i wnioski koricowe

Odnoszac przedstawiony dorobek do kryteriow zawartych w Rozporzadzeniu Ministra Nauki i
Szkolnictwa Wyzszego z dnia.1 wrzesnia 2011r, w sprawie kryteridw oceny osiagnie¢ osoby
ubiegajacej sie o nadanie stopnia doktora habilitowanego (Dz. U nr 196, poz. 1165) nalezy stwierdzic¢:

1. W zakresie osiggnie¢ naukowo-badawczych Habilitant jest autorem lub wspétautorem wielu
publikacji umieszczonyeh w wykazie (JCR) i opatrzonych IF. Prace Habilitanta te sg cytowane a on sam
bierze udziat w konferencjach krajowych i zagranicznych (por. pt. 3.1 niniejszej recenzji).

2. Habilitant prowadzit bardzo skromng wspotprace z osrodkami zagranicznymi ale posiada
dos¢ duze doswiadczenie we wspdtpracy z krajowymi podmiotami gospodarczymi (por. pt. 3.2
niniejszej recenzji).

7 3. Nie wykazywat wiekszej aktywnosci w zakresie inicjatyw badawczych. Byt/jest wykonawcag w
2 projektach badawczych (por. pt. 3.3 niniejszej recenzji).

4. Posiada duze osiggnigcia w popularyzacji nauki. (por. pt. 3.5).

5. Habilitant- potrafi umiejetnie taczy¢ dydaktyczng i organizacyjng, o czym $wiadczg liczne -
,otrzymane przez Niego nagrody. Ten obszar dziatalnosci oceniam bardzo dobrze (por. pt. 3.6
niniejszej recenzji).

6. Analiza tresci cyklu artykutow wymienionych przez Habilitanta w ,,Osiggnieciu” oraz udziatu
Habilitanta w jego tworzeniu wskazuje, ze catos¢ Jego dokonan naukowych nie spetnia warunku
osiqgniecia naukowego, stanowigcego znaczny wktad w rozwdj okreslonej dyscypliny (art. 219, ust. 1,
Ustawy z dnia 20 lipca 2018 r.) — tu - Dyscypliny Naukowej Automatyka, Elektronika i
Elektrotechnika. '

Whiosek koricowy: Catosciowa ocena dotychczasowych osiggnie¢ Habilitanta, przedstawionych w
wymienionej wyzej dokumentacji, nie uprawnia do wnioskowania o nadanie Habilitantowi stopnia
doktora habilitowanego.

Wil ad 15.02. 202 4
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